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DESCRIPCIÓN: En este documento trata de la implementación de un sistema de 
reconocimiento de naranjas para el robot GIO1 usando visión asistida por 
computador, que será desarrollado con el fin de mejorar  las características de la 
plataforma robótica GIO 1, para que este sea capaz de diferenciar las naranjas de 
otros objetos (piedras u otros frutos) en entornos controlados. 
 
 
METODOLOGÍA:  
 
 
 
Estado del Arte:  
Búsqueda de robots recolectores de naranjas. 
Información relevante a sistemas de visión asistida por computador. 
Algoritmos para hacer reconocimiento de patrones. 
 
Desarrollo de Hardware 
Búsqueda de elementos posibles de visión. 
Implementación del sensor de visión. 
 
Desarrollo de Software 
Búsqueda de algoritmos posibles para el sensor escogido. 
Prueba de algoritmos en el sensor escogido. 
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Implementación en el GIO1 
Implementación del hardware a la plataforma GIO1. 
Implementación del software a la plataforma GIO1. 
 
Pruebas en Entornos Controlados 
Pruebas del robot GIO1 con el sistema de visión por computador en entornos 
controlados. 
 
PALABRAS CLAVES: 
 
ARDUINO, CÁMARA DE PROFUNDIDAD, CÁMARA RGB, ESCALA DE GRISES, 
FASE DE ADQUISICIÓN, FASE DE INTERPRETACIÓN, FASE DE 
TRATAMIENTO, FOV, HISTOGRAMA, INTERACCIÓN NATURAL, KINECT, OCR, 
OPENCV, OPENNI, PÍXEL, TELECENTRIDAD, VISIÓN ARTIFICIAL. 
 
 
CONCLUSIONES:  
 
El proyecto que se realizó, ha contribuido de manera muy importante para la 
identificación y reconocimiento de las naranjas, considerando una implementación 
exitosa en los sistemas desarrollados.  
 
Se logró diseñar e implementar un sistema de reconocimiento de naranjas para la 
plataforma móvil GIO1, determinando un sistema de captura y procesamiento de 
imágenes, y una implementación de algoritmos para el reconocimiento de 
patrones necesarios para la identificación de las naranjas. 
 
Los resultados del sistema, indican que el hardware implementado y el  método de 
decisión del algoritmo, cumplen con los objetivos propuestos de manera eficiente y 
con una efectividad del 95 %. 
 
El método de Binarización permite eliminar los colores no deseados de la imagen 
en modelo HSV, eficiente para discriminar objetos con diferente matiz, saturación  
y brillo al de las naranjas.  
 
El proceso de detección de círculos facilita diferenciar los objetos por su forma, 
eliminando cualquier ente con distinto contorno geométrico al deseado, además el 
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entorno controlado permite la reducción de errores en la imagen, causados por los 
diferentes estados lumínicos que se presentan en un ambiente no controlado. 
 
Finalmente como mejora a futuro debe considerarse el incremento de la eficiencia 
del algoritmo, y la implementación de mejoras al robot GIO1, para lograr un 
sistema con mayor robustez como por ejemplo, un servicio de navegación satelital 
y auto-sustentabilidad.  
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